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(57)Abstract: 

PROBLEM TO BE SOLVED: To inexpensively enable 
long-term use by reducing a driving frequency of an 
actuator. 

SOLUTION: This device has a headlamp having the 
optical axis vertically tilting to a car body by driving of 
an actuator 10, a control unit 16 for controlling driving of 
the actuator 10, a vehicle speed detecting means 12 for 
detecting a speed of a vehicle and a pitch angle 
detecting means 1 4 for detecting a pitch angle of the 
vehicle, and the control unit 16 controls driving of the 
actuator 10 on the basis of a detected pitch angle so 
that the optical axis of the headlap becomes an always 
constant inclined state to a road surface. In this case, 
the control unit 16 controls driving of the actuator 10 
once when lighting the headlamp at stopping time, and 
thereafter controls driving of the actuator 10 at a 
regular interval on the basis of an interval timer 17 at 
stopping time. 
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(54) Automatische Hohenverstelivorrichtung zur Verwendung bei Autoscheinwerfern 

© Es ist eine automatische Hohenverstelivorrichtung ei- 
nes Autoschemwerfers vorgesehen. Ein Scheinwerfer, 
dessen Lichtachse mittels eines Stellantriebs bezuglich 
einer Fahrzeugkarosserie nach oben bzw. nach unten ge- 
schwenkt wird r eine Steuereinheit zum Steuern der Beta- 
tigung des Stellantriebs, eine Fahrzeuggeschwindigkeits- 
Erfassungseinrichtung zum Erfassen der Geschwindigkeit 
des Fahrzeugs; und eine Nickwinkel-Erfassungseinrich- 
tung zum Erfassen eines Nickwinkels des Fahrzeugs sind 
in der Hohenverstelivorrichtung enthalten. Die Steuerein- 
heit steuert die Betattgung des Stellantriebs auf der 
Grundlage eines erfaftten Nickwinkels, so dafS die Licht- 
achse des Scheinwerfers einen konstanten vorbestimm- 
ten Winkel zu der Straftenoberflache beibehalt. Wahrend 
das Fahrzeug stent, steuert die Steuereinheit eine Betati- 
■ gung des Stellantriebs bei einem Einschalten des Schein- 
, werfers. Anschlieftend wird, wahrend das Fahrzeug im 
* stationaren Zustand bleibt, die Betatigung des Stellan- 
triebs in gegebenen Zeitintervallen gesteuert, welche 
durch einen Intervallzeitgeber gezahlt werden. 
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Beschreibung 

HINTERGRUND DER ERFINDUNG 

1 . Gebiet der Erfindung 5 

Die vorliegende Erfindung betrifft eine automadsche Ho- 
henversteilvorrichtung, welche die Lichtachse eines Schein- 
werfers automatisch in eine derartige RichLung neigt, daB 
ein Nickwinkel ausgeglichen wird, welcher einer Neigung 10 
cincs Fahrzcugs in dcr Langsrichtung davon cntsprichL Dic- 
ser Vorgang wird im weiteren als "automadsche Hohenver- 
stellbetiitigung" bezeichnet. Genauer betrifft die vorliegende 
Erfindung eine automadsche HohenversteUvorrichtung zum 
automadschen Steuern der Ausrichtung der Lichtachse des 15 
Scheinwerfers in einer Vertikalrichtung auf der Grundlage 
eines Nickwinkels, welcher erhalten wird, wahrend das 
Fahrzeug steht. 

2. Beschreibung des Stances der Technik 20 

Ein Scheinwerfer dieses TyP s ^ beispielsweise derart 
aufgebaut, daB ein mil einer LichtqueUe ausgestatteter Re- 
flektor derart auf einem Lampenkdrper getragcn wird, da!3 er 
urn cine Horizontaiachsc schwenkbar ist und die Lichtachse 25 
des Rerlektors (Scheinwerfers) urn die Horizontalachse rnit- 
tels eines SteUantriebs schwenkbar ist. 

Eine herkornmliche automadsche HohenversteUvorrich- 
tung urnfaBteine Nickwinkel-Erfassungseinrichtung undei- 
nen Fahrzeuggeschwindigkeitssensor, welche beide an ei- 30 
nem dem Fahrzeug angebracht, und einen Steuerabschnitt 
zum Steuern einer Betadgung eines vStellantriebs auf der 
Grundlage von Erfassungssignalen, welche von der Erfas- 
sungseinrichtung und dem Sensor ausgegeben werden. Die 
Lichtachse eines Scheinwerfers (Rerlektors) wird derart ge- 35 
steuert, daB sie konstant in einer vorbesdmmten Posidon re- 
ladv zu der StraBenoberfiache Yerbieibt. 

Eine automadsche HohenversteUung umfaBt eine dyna- 
mischc automadsche Hohenverstellung zum konstantcn 
Durchfuhren einer automadschen. HohenversteUbetadgung 40 
entweder bei einem fahrenden oder einem stehenden Fahr- 
zeug, und eine stadsche automadsche HoheneinsteUung 
zum Durchfuhren einer automadschen Hohenversteilbetati- 
gung bei einem stehenden Fahrzeug. 

Die herkornmliche automatische HohenversteUvorrich- 45 
tung ist derart angeordnet, daB sie eine Hohenversteilbetad- 
gung in Echtzeit in Reakdon auf eine Anderung der Aus- 
richtung eines Fahrzeugs, hervorgerufen durch Beschleuni- 
gung und Verzogerung wahrend einer Fahrt, und auf eine 
Anderung des Gewichts des Fahrzeugs, hervorgerufen 50 
durch Beladen und Endaden voq Ladegut des Fahrzeugs 
wahrend eines Stopps, durchfuhrt, unabhangig davon, ob 
das Fahrzeug fahrt oder stcht. Aus dicscm Grund wird dcr 
SteUantrieb sehr haufig betiidgt, wodurch eine groBe Menge 
an Leistung verbraucht wird. Ferner mussen Bauteile. wel- 55 
che eine Antriebsvorrichtung bilden, wie ein Motor und ein 
Getriebe, eine hohe Lebensdauer aufweisen, was die Ge- 
samtkosten der Vorrichtung erhoht. 

ZTJSAMMENFAvSvSUNG DER VORLIEGENDEN ERFIN- 60 
DUNG 

Die vorliegende Erfindung wurde konzipiert iin Hinblick 
auf die vorhergehenden Nachteile, und es ist eine Aufgabe 
der vorliegenden Erfindung, eine kostengiinstige automati- 65 
sche HohenversteUvorrichtung fur einen Autoscheinwerfer 
zu schaffen, welche die Betiitigungsfrequenz des Stellan- 
triebs verringem kann und sich uber eine lange Zeitspanne 
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verwenden laBL 

Um diese Aufgabe zu losen, schaift die vorliegende Erfin- 
dung eine automadsche HohenversteUvorrichtung eines Au- 
toscheinwerfers, welche einen Scheinwerfer umfaBt, dessen 
Lichtachse nach unten und nach oben beziiglich einer Fahr- 
zeugkarosserie mittels eines SteUantriebs geneigt wird; eine 
Steuereinheit zum Steuem der Betadgung des Stellantriebs, 
eine Fahrzeuggeschwindigkeits-Erfassungseinrichtung zum 
Erfassen der Geschwindigkeit des Fahrzeugs und eine Nick- 
winkel-Erfassungseinrichtung zum Erfassen eines Nickwin- 
kcls des Fahrzeugs. Die Steuereinheit steuert die Betadgung 
des SteUantriebs auf der Grundlage eines erf aB ten Nickwin- 
kels, so daB die Lichtachse des Scheinwerfers einen kon- 
stanten vorbesdmmten Winkel beziiglich der StraBenober- 
fiache beibehait. Die Steuereinheit fuhrt eine einzige Steue- 
rung einer Betadgung des Stellantriebs bei Beleuchtung des 
Scheinwerfers wahrend des stehenden Fahrzeugs durch, und 
wahrend das Fahrzeug steht, wird die Betadgung des Stell- 
antriebs in besdmmten Zeidnterv alien, gezahlt durch einen 
Intervallzeitgeber, gesteuert. 

Wahrend das Fahrzeug steht, beginnt die Steuerung einer 
Betadgung des Stellantriebs bei vorbesdmmten Zeitinter- 
vallen unter der Voraussetzung, daB der Scheinwerfer leuch- 
tet. Dementsprechend ist die Haufigkeit, mit welcher der 
Stcllantricb bctatigt wird, klcincr als bei hcrkornrnlichcn 
Vorrichtungen, was zu einer verringerten Leistung s auf - 
nahme fuhrt. Ferner erfahren die Bauelemente einer An- 
triebsvorrichtung einen geringeren VerschleiB. 

GemaB einem zweiten Aspekt der vorliegenden Erfin- 
dung ist die automadsche HohenversteUvorrichtung eines 
Autoscheinwerfers, wie in dem ersten Aspekt definiert, fer- 
ner dadurch gekennzeichnet, daB zuerst eine Betatigungs- 
steuerung des Stellantriebs gleichzeidg mit einem Beleuch- 
ten des Scheinwerfers ausgefuhrt wird. 

Der Einschaltvorgang des Scheinwerfers dient als Hohen- 
verstellsc halter, so daB eine hohe Bequemiichkeit geboten 
wird. 

GemaB einem dritten Aspekt der vorliegenden Erfindung 
ist die automadsche Hohenversteilvorrichtung cincs Auto- 
scheinwerfers femer dadurch gekennzeichnet, daB das Inter- 
vall zwischen Betadgungen des Stellantriebs derart festge- 
legt ist, daB es ianger wird als die maxirnale Zeit, welche 
von dem Stellantrieb benddgt wird, um eine einzige Hohen- 
versteilbetadgung auszufuhren. Wen das Intervall zwischen 
einem vorhergehenden Steuervorgang und einem anschie- 
Benden Steuervorgang kiirzer ist als die maxirnale Zeit. wel- 
che von dem Stellantrieb benodgt wird, um den Stellantrieb 
zu aktivieren, so wird der Stellantrieb in den nachsten Beta- 
dgungszustand vor Erreichen eines Zielwertes versetzt. 
Nachdem der Stellantrieb den Zielwert ohne Scheitern ge- 
maB der vorhergehenden Steuerung erreicht hat, wird der 
Stellantrieb gemaB der nachsten Steuerung aktiviert. So 
wird die Frcqucnz cincr Akdvicrung des Stellantriebs vcr- 
ringert, wodurch die Lebensdauer des Stellantriebs gegen- 
uber dem Stand der Technik erhoht wird. 

Ferner kann auf grund der Tatsache, daB das Interval! zwi- 
schen den Betadgungen des Stellantriebs vergrdBert ist, eine 
Anderung des Nickwinkels wahrend eines Inters/alls wah- 
rend einer vorhergehenden Steuerbetatigung und der nach- 
sten Steuerbetadgung ausgelassen werden, ohne daB eine 
Betadgung des Stellantriebs ausgefuhrt wird. Genauer ver- 
dichten sich samdiche zwischen den Intervallen ausgeftthr- 
ten Betadgungen in der Betadgung des Stellantriebs bei dem 
nachsten Steuervorgang. Dementsprechend wird die Haufig- 
keit einer Betadgung des Stellantriebs verringert. 

GemaB einem vierten Aspekt der vorliegenden Erfindung 
ist die automatische HohenversteUvorrichtung eines Auto- 
scheinwerfers dadurch gekennzeichnet, daB dann, wenn der 
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Stellantrieb in einen ungesteuerten Zustand nach Starten der 
Betatigungssteuerung des Stellantriebs gebracht wird, der 
Stellantrieb tbrtfahrt, eine Betatigung urn ledigiich die 
GrdBe einer Betatigung auszufuhren, welche durch die Steu- 
ereinheit angewiesen wurde, unmitteibar bevor der Stellan- 
trieb in einen ungesteuerten Zustand gebracht wurde. 

Selbst dann, wenn der Stellantrieb in einen ungesteuerten 
Zustand ais Ergebnis einer Ausloschung des Scheinwerfers 
bzw. einer Fahrt des Fahrzeugs gebracht wird, wird der 
Stellantrieb nicht vor Beendigung einer Betatigung des 
Stellantriebs gcstoppt. Der Stellantrieb wird zu cincr vorbc- 
stirnrnten Position entsprechend dem Nickwinkel ohne Un- 
terbrechung aktiviert. Dementsprechend wird verhindert, 
daB die Lichtachse des Scheinwerfers zu einer unbeabsich- 
tigten Position geandert wird. 

GemiiB einem runften Aspekt der voriiegenden Hrnndung 
ist die automatische HdhenversteUvorrichtung eines Auto- 
scheinwerfers ferner dadurch gekennzeichnet, da£ auf der 
Grundlage des durch die Nickwinkel-Erfassungseinrichtung 
erfaBte Nickwinkels die Steuereinheit derart angeordnet ist, 
daft sie die GroBe einer Steuerbetatigung, weiche zum Akti- 
vieren des Stellantriebs benotigt wird, selbst wahrend der 
Intervallperiode einer Betatigung des Stellantriebs und un- 
abhangig davon, ob der Scheinwerfer leuchtet oder nicht, 
bcrcchnct. 

Selbst in einem unbeleucbteten Zustand bzw. einer Inter- 
vallperiode, bei welcher die Betatigung des Stellantriebs 
nicht gesteuert wird, wird der durch die Nickwinkel- Erf as - 
sungseinrichtung erfaBte Nickwinkel in die Steuereinheit zu 
alien Zeitpunkten aufgenommen, wo der Nickwinkel als 
GrdBe einer Steuerbetatigung verarbeitet wird. Samtliche 
der in die Steuereinheit aufgenommenen Nickwinkel wer- 
den als Steuerdaten verwendet, wodurch eine Verwendung 
vieler Nickwinkel als Steuerdaten ernioglicht wird. Dement- 
sprechend wird eine geeignete Hohenverstellbetatigung 
durchfuhrbar, welche mit einer richtigen Erfassung einer 
Ausricbtung (eines Nickwinkels) eines Fahrzeugs in Zusam- 
menhang steht. 

GemaB cincm scchstcn Aspekt der voriiegenden Erfln- 
dung ist die automatische Hohenverstellvorrichtung eines 
Autoscheinwerfers femer dadurch gekennzeichnet, daB die 
Steuereinheit einen Speicherabschnitt zum Speichem eines 
durch die Nickwinkel- Erf assungseinhe it erfaBten Nickwin- 
kels unabhangig davon, ob der Scheinwerfer leuchtet oder 
nicht, umfaBt, und unmitteibar nach Einschalten des Schein- 
werfers steuert die Steuereinheit die Betatigung des Stellan- 
triebs auf der Grundlage des in dem Spreicherabschnitt un- 
mitteibar vor Einschalten des Scheinwerfers gespeicherten 
Nickwinkels. 

Eine Hohenverstellbetadgung wird unter der Bedingung 
gestartet, daB der Scheinwerfer leuchtet. Unmitteibar nach 
Einschalten des Scheinwerfers wird der Stellantrieb auf der 
Grundlage des unmitteibar vor Einschalten des Scheinwer- 
fers gespeicherten Nickwinkels gesteuert, wodurch die Zeit 
verkurzt wird welche fur die Hohenverstellbetadgung un- 
mitteibar nach Einschalten des Scheinwerfers benodgt wird. 

GemaB einem siebten Aspekt der voriiegenden Hrnndung 
ist die automatische Hohenverstellvorrichtung eines Auto- 
scheinwerfers femer dadurch gekennzeichnet, daB dann, 
wenn ein Signal uber eine vorbestimmte Zeitspanne bei ste- 
hendem Fahrzeug nicht von der Fahrzeuggeschwindigkeits- 
Erfassungseinrichtung in die Steuereinheit eingegeben wird, 
die Steuereinheit eine Betatigung des StellanLriebs stoppt. 

Ein Signal wird nicht in die Steuereinheit ausgehend von 
der Fahrzeuggeschwindigkeits-Orfassungseinrichtung fiir 
eine vorbestimmte Zeitspanne eingegeben, da der Fahrzeug- 
geschwindigkeitssensor nicht richtig arbeitet oder das Fahr- 
zeug tatsachlich fur eine lange Zeitspanne gestoppt ist. In 
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beiden Fallen ist die Steuerung einer Betatigung des Stellan- 
triebs nicht erforderlich. Daher stoppt die Steuereinheit die 
Betatigung des Stellantriebs, so daB eine nutzlose Aktivie- 
rung des Stellantriebs verrnieden wird. 
5 GemaB einem achten Aspekt der voriiegenden Erftndung 
ist die automatische Hohenverstellvorrichtung eines Auto- 
scheinwerfers ferner dadurch gekennzeichnet, daB dann, 
wenn ein Signal in die Steuereinheit ausgehend von der 
Falirzeuggeschwincu^keits-Erfassungseinrichtung eingege- 

10 ben wird, wahrend die Steuerung einer Betatigung des Stell- 
antriebs ausgesctzt ist, die Steuereinheit den Stellantrieb aus 
einem Aussetzungs zustand freigibt und die Betatigung des 
Stellantriebs auf der Grundlage des in dem Speicherab- 
schnitt der Steuereinheit unmitteibar vor Wiederaufnahme 

15 einer Betatigung des Stellantriebs bzw. unmitteibar vor Er- 
fassung eines Fahrzustands gespeicherten Nickwinkels frei- 
gibt. ■ 

Wie in dem Fall des Fahrzeugs, welches in einen Fahrzu- 
stand versetzt wird, nachdem es in einem stationaren Zu- 

20 stand liber eine lange Zeitspanne gehalten wurde, kann das 
Fahrzeug fahren, wahrend die Steuerung einer Betatigung 
des Stellantriebs ausgesetzt ist. In einem derartigen Fall 
wird der Stellantrieb sofort aus einem Aussetzungszustand 
freigegeben, und die Steuerung einer Betatigung des Stell- 

25 antricbs wird sofon wicdcraufgcnommcn. Zu Bcginn cincr 
Wiederaufnahme des Stellantriebs wird die Betatigung des 
Stellantriebs auf der Grundlage des in dem Speicherab- 
schnitt unmitteibar vor Wiederaufnahme einer Betatigung 
des Stellantriebs bzw. unmitteibar vor Erfassung eines Fahr- 

30 zustand des Fahrzeugs gespeicherten Nickwinkels gesteuert. 
Gleichzeitig mit einer Wiederaufnahme einer Betatigung 
des Stellantriebs kann eine geeignete Hohenverstellbetati- 
gung ohne Verzogerung ausgefuhrt werden. 

GemaB einem neunten Aspekt der voriiegenden Erfin- 

35 dung ist die automatische Hohenverstellvorrichtung eines 
Autoscheinwerfers ferner dadurch gekennzeichnet, daB die 
Steuereinheit die Betatigung des Stellantriebs ledigiich wah- 
rend einer stabiien Fahrt auf der Grundlage des Nickwinkels 
steuert, welcher crhaltcn wird, wahrend sich das Fahrzeug in 

40 einem stabiien Fahrzustand befindet. 

Die Ausrichtung des Fahrzeugs, welche erhalten wird, 
wahrend das Fahrzeug stabil fahrt, ist im wesentiichen iden- 
tisch mit derjenigen, welche erhalten wird, wahrend das 
Fahrzeug steht, und kann leicht erfaBt werden. Femer ist der 

45 Nickwinkel, welcher erhalten wird, wahrend sich das Fahr- 
zeug in einem stabiien Fahrzustand befindet. im wesentii- 
chen identisch mit demjenigen, welcher erhalten wird, wah- 
rend das Fahrzeug steht. Selbst dann, wenn die Betatigung 
des Stellantriebs auf der Grundlage des Nickwinkels gesteu- 

50 ert wird, welcher erhalten wird, wahrend sich das Fahrzeug 
in einem stabiien Fahrzustand befindet, tritt kein Problem 
auf. Wenn das Fahrzeug derart steht, daB sich die Rader auf 
cincr Scitc des Fahrzeugs auf dem Rands tcin befinden, so 
wird ein fehlerhafter Nickwinkel erfaBt Solange der so er- 

55 fafite Nickwinkel derart korrigiert wird, daB er gleich dem 
Nickwinkel wird, welcher erhalten wird, wahrend das Fahr- 
zeug fahrt (das heiBt, die Betatigung des Stellantriebs wird 
auf der Grundlage des Nickwinkels gesteuert, welcher erhal- 
ten wird, wahrend das Fahrzeug stabil fahrt), kann verhin- 

60 dert werden, daB eine Hohenverstellbetatigung auf der 
Grundlage der fehlerhaften Nickwinkeldaten ausgefuhrt 
wird, welche erhalten werden, wahrend das Fahrzeug steht. 

KURZE BESCHREEBUNG DER ZEIGHNUNG 

65 

Die obigen Aufgaben und Vorteile der voriiegenden Er- 
findung gehen aus der genauen Beschreibung eines bevor- 
zugten Ausfuhrungsbeispiels davon unter Bezugnahme auf 



5 



DE 199 39 949 A 1 



6 



die beiliegende Zeichnung genauer hervor. Es zeigt: 

Fig. 1 ein Diagramm einer Gesarntanordnung einer Vor- 
richtung zur automatischen Hohenversteiiung von Auto- 
scheinwerfem gemaB einem ersten Ausfuhmngsbeispiel der 
vorliegendea Erfindung; 

Fig. 2 ein FiuBdiagnmun einer S teuereinheit der automa- 
tischen Hdhenverstelivorrichtung; 

Fig. 3 einen detailiierten AbLauf einer Betatigung beziig- 
lich eines Intervallsteuerschritts; 

Fig. 4 ein FluBdiagramm eines Flusses einer Betatigung 
bczuglich cincr S teuereinheit, wclchc als Hauptabschnitt ei- 
ner automatischen Hohenvemellvorrichtung eines Schein- 
werfers gemaS einem zweiten Ausfuhrungsbeispiel der vor- 
liegenden Erfindung dient; 

Fig. 5 ein FluBdiagramm eines Flusses einer Betatigung 
bezuglich einer S teuereinheit, welche als Hauptabschnitt ei- 
ner automatischen Hdhenverstelivorrichtung eines Scnein- 
werfers gemaB einem dritten Ausfuhrungsbeispiel der vor- 
liegenden Erfindung dient; 

Fig. 6 eine Darstellung der Gesarntanordnung einer Vor- 
richtung zur automatischen Hohenversteiiung von Auto- 
scheinwerfern gemaB einem vierten Ausfuhrungsbeispiel 
der voriiegenden Erfindung; und 

Fig. 7 ein FluBdiagramm des Flusses einer Betatigung be- 
zuglich cincr S teuereinheit, wclchc als Hauptabschnitt der 
automatischen Hohenversteilvorrichtung dient. 

GENAUE BESCHRJEEBUNG DER BEVORZUGTEN 
AUSFUHRUNGSBEIS piele 

Bevorzugte Ausgestaitungen der voriiegenden Erfindung 
werden unter Bezugriahme auf Beispiele beschrieben. 

Fig. 1 bis 3 stellen ein ersten Ausfuhrungsbeispiel der 
voriiegenden Erfindung dar. Fig. 1 stellt die Gesarntanord- 
nung einer Vorrichtung zur automatischen Hohenversteiiung 
von Autoscheinwerfern gemaB dem ersten Ausfuhrungsbei- 
spiel dar, Fig. 2 stellt ein RuBdiagramm einer S teuereinheit 
der automadschen Hohenversteilvorrichtung dar; und Fig. 3 
stellt cincn genauen Ablauf cincr Betadgung bczuglich cincr 
Intervallsteuerschritts dar. 

Ein Bezugszeichen 1 in Fig. 1 bezeichnet einen Auto- 
scheinwerfer, und eine Vorderlinse 4 ist an dem Vorderdff- 
nungsabschnitt eines Lampenkorpers 2 angebracht, wo- 
durch eine Lampenkammer F gebildet wird. Ein Paraboire- 
flektor 5 mit einem lichtkolben 6, welcher darin eingepaBt 
ist, wird in der Lampenkammer F derart gehalten, daB er um 
eine horizontale Drehachse 7 (eine Achse senkrecht zu dem 
Zeichnungsblatt von Fig. 1) schwenkbar ist. Der Reflektor 5 
kann mittels eines Motors 10 gedreht werden, welcher als 
Stellantrieb dient. 

Eine automatische Hohenversteilvorrichtung zur Verwen- 
dung bei dem Scheinwerfer 1 umfaBt den Motor 10, welcher 
als Stellantrieb zum Drchcn der Lichtachsc L des Schcin- 
werfers 1 nach oben und nach unten dient; einen Scheinwer- 
fer-EIN/AUS-Schalter 11 zum Ein- bzw. Ausschalten des 
Scheinwerfers 1; einen Fahrzeuggeschwindigkeits-Sensor 
12, welcher als Fahrzeuggeschwindigkeits-Erfassungsein- 
richtung zum Erf assen der Geschwindigkeit eines Fahrzeugs 
dient; und einen Fahrzeughohensensor 14, welcher einen 
Abschnitt der Einricbtung zum Erfassen eines Nickwinkels 
des Fahrzeugs bildet. Eine CPU 16 ist in der Vorrichtung 
enthalten, um die Geschwindigkeit und den Nickwinkel des 
Fahrzeugs auf der Grundlage von Signalen zu berechnen, 
welche von dem Geschwindigkeitssensor 12 und dem Fahr- 
zeughohensensor 14 ausgegeben werden, 'und gibt ein Si- 
gnal zum Antrieben des Motors 10 gemaB voreingestellten 
Zustanden an einen Motorantrieb 18 aus. 

Bei Empfang eines Signals von dem Fahrzeuggeschwin- 



digkeitssensor 12 berechnet die CPU 16 die Geschwindig- 
keit und Beschleunigung des Fahrzeugs auf der Grundlage 
des Signals, wodurch bestimmt wird, ob das Fahrzeug stent 
Oder fahrt. Femer bestimmt die CPU 16, wenn bestimrnt 
5 wird, daB das Fahrzeug fahrt, ob das Fahrzeug stabil fahrt 
oder nicht. 

Bei Empfang eines Signals von dem Fahrzeughohensen- 
sor 14 berechnet die CPU 16 die Neigung des Fahrzeugs in 
einer Langsrichtung (das heiBt den Nickwinkel des Fahr- 

10 zeugs) aus dem Signal entsprechend der GroBe einer Ver- 
schicbung der Aufhangungcn des Fahrzeugs. In cincm Fall, 
bei welchem der Fahrzeughohensensor zwei Sensoren um- 
faBt, das heiBt, einen Sensor, welcher an einem Satz von 
Vorderriidern angeordnet ist, und einen weiteren Sensor, 

15 welcher an einem Saiz von Hinterradem vorgesehen ist, 
kann ein Nickwinkel aus der GroBe einer Verse hiebung der 
Fahrzeughohe in der Langsrichtung und der Lange eines 
Radstandes bestimmt werden. Hingegen kann in einem Fall, 
bei welchem der Fahrzeughohensensor einen einzigen Sen- 

20 sor umfaBt, welcher entweder an einem Satz von Vorderra- 
dern oder an einem Satz von Hinterradem angeordnet ist, 
ein Nickwinkel aus der GroBe einer Anderung der Fahr- 
zeughohe geschatzt werden. Die CPU 16 gibt an den Motor- 
antrieb 18 ein Signal zum Drehen der Lichtachse L um einen 

25 vorbesdmmten Winkcl aus, um den Nickwinkel aufzuhc- 
ben. 

Bei Erfassung eines Signals von dem Fahrzeughohensen- 
sor 14 fuhrt die CPU 16 eine Operation unter Verwendung 
. einer verhaltnismaBig hohen Abtastzeit durch, wahrend das 
30 Fahrzeug stent. Wahrend das Fahrzeug fahrt, wird, um ex- 
teme Storungen auszuschlieBen, der Nickwinkel des Fahr- 
zeugs lediglich dann berechnet, wenn die Fahrzeugge- 
schwindigkeit gleich einem Bezugswert bzw. schneller als 
dieser ist, eine Beschleunigung gleich einem Bezugswerg 
35 bzw, kleiner als dieser ist, und dieser Zustand (das heiBt, die 
Fahrzeuggeschwindigkeit ist gleich der Bezugs geschwin- 
digkeit bzw. groBer als diese und die Beschleunigung des 
Fahrzeugs ist gleich dem Bezugswert bzw. kleiner als die- 
ser) tatsachlich fur langcr als cine vorbcsdmmtc ununtcrbro- 
40 chene Zeitspanne anhalt. 

Wenn das Fahrzeug iiber schlechte StraBenzustande fahrt, 
welche Eigenschaften aufweisen, die exteme Unruhen bzw. 
Storungen bewirken, wie UnregelmaBigkeiten auf der Stra- 
Benoberflache, so kann das Fahrzeug nicht mit einer Ge- 
45 schwindigkeit von mehr als 30 km/h fahren. Eine geeignete 
MaBnahme zum Verhindem einer starken Beschleunigung 
bzw. Verzdgerung, welche andemfalls die Ausrichtung des 
Fahrzeugs andern wiirde, besteht darin, die Beschleunigung 
des Fahrzeugs auf 0,5 m/s 2 oder weniger zu begrenzen. Eine 
50 stabile Fahrt wird unter Voraussetzungen einer Fahrge- 
schwindigkeit von 30 km/h oder mehr und einer Beschleu- 
nigung von 0,5 m/s 2 oder weniger fur mehr als 3 Sekunden 
crrcicht. Da der Nickwinkel des Fahrzeugs lediglich dann 
berechnet wird, wenn die obigen Bedingungen erfuUt sind, 
55 werden eine Erfassung eines sporadischen abnormalen Wer- 
tes bzw. ein EinfluB eines derartigen abnormalen Wertes auf 
die Berechnung eines Nickwinkels verhindert 

Die CPU 16 bestimmt, ob sich der Scheinwerfer- EIN/ 
AUS-Schalter in einer ETN- oder in einer A US-Position be- 
60 findet. Wahrend des Stopps des Fahrzeugs gibt die CPU 16 
ein Signal an den Motorantrieb 18 aus, um den Motor 10 le- 
diglich dann anzutreiben, wenn sich der Scheinwerfer- EIN/ 
AUS-SchalLer 11 in einer EIN- Position be findet. 

Femer gibt die CPU 16 lediglich nach Ablauf einer vorbe- 
65 sdmmten Intervallzeit, welche in dem Intervallzeitgeber 17 
festgelegt ist, ein Signal an den Motorantrieb 18 aus, um den 
Motor 10 anzutreiben. 

Genauer wird die Lichtachse des Scheinwerfers 1 inner- 
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halb eines festen Bereichs geneigt, so dafl die maximaie 
GroBe einer Zeit. welche der Motor 10 zum Durchfuhren ei- 
ner einzigea Hohenversteilbetatigung benotigt, ebenfaiis 
fest ist. Wenn das Zeitintervall zwiscben Betatigungen des 
Motors 10 kurzer ist als die maximaie Zeit, welche von dem 
Motor 10 benotigt wird, urn eine einzige Hohenversteilbeta- 
tigung durchzufilhren, so wird der Motor 10 haufig angetrie- 
ben, am Anderungen der Ausriehtung (bzw. des Nickwin- 
kels) des Fahrzeugs zu folgen, welche durch ein Einsteigen 
bzw. Aussteigen Yon Fahrgasten hervorgerufen werden. In 
dicscrn Fail wird die Lichtachsc L (bzw. der Motor 10) wic- 
tierholt vorwarts gedreht, riickwarts gedreht und gesteppt, 
bevor die Zielposition erxeicht wird, wodurch die Lebens- 
dauer des Motors 10 nachteiiig verkiirzt wird. 

Um ein derartiges Problem zu verhindem. wird das Inter- 
val! derart festgesetzt; daJi es linger ist ais die maximaie 
Zeit, welche von dem Motor 10 benotigt wird, um eine Si- 
gnalhohenversteilbetatigung durchzufuhren, so dafi die Ziel- 
position der Lichtachse wahrend der Hohenversteilbetati- 
gung (bzw. wahrend der Betatigung des Motors 10 unveran- 
den bleibt). 

Nachfolgend wird die Steuerung einer Betatigung des 
Motors 10 durch die CPU 16, welche als Steuereinheit 
wirkt, gemaS einem in Fig. 2 dargesteilten FluBdiagrarnrn 
bcschricbcn. 

In Schritt 100 bestimmt die CPU 16 auf der Grundlage ei- 
nes Signals, welches von dem Fahrzeuggeschwindigkeits- 
Sensor 12 ausgegeben wird, ob das Fahrzeug steht oder 
nicht. Wenn JA (stehend) ausgewahlt wird, so wird ein 
Nickwinkel Q { (9 U ) des stehenden Fahrzeugs in Schritt 102 
berechnet. In Schritt 104 erfolgt auf der Grundlage eines Si- 
gnals, welches von dem Scheinwerfer-EIN/AUS-Schalter 
11 ausgegeben wird, eine Besummung dahingehend, ob der 
Scheinwerfer leuchtet oder nicht, Wenn JA (leuchtend) aus- 
gewahlt wird, so fahrt die Verarbeitung mit Schritt 106 fort, 
in welchem eine Bestirnmung dahingehend erfolgt, ob die 
Berechnung des Nickwinkels die erste Berechnung darstellt 
oder nicht. Genauer erfolgt in Schritt 106 eine Bestirnmung 
dahingehend, ob die Berechnung des Nickwinkels in Schritt 
102 die erste Berechnung darstellt oder nicht. Wenn JA (die 
erste Berechnung) ausgewahlt wird, wird in Schritt 108 ein 
Signal an den Motorantrieb 18 auf der Grundlage des Nick- 
winkels 9i (9 U ) ausgegeben, um den Motor 10 zu aktivie- 
ren, und die Verarbeitung kehrt zu Schritt 100 zuruck. 

Wenn NHN in Schritt 106 ausgewahlt wird (wenn die 
Berechnung eines Nickwinkels in Schritt 102 die zweite Be- 
rechnung ist), so fahrt die Verarbeitung mit Schritt 107 fort. 
Auf der Grundlage eines Signals, welches von dem Inter- 
vaUzeitgeber 17 ausgegeben wird, erfolgt eine Bestirnmung 
dahingehend, ob eine Yorbestiramte Zeit seit Starten der Be- 
tatigung des Motors 10 abgelaufen ist oder nicht. Wenn 
NEIN in Schritt 107 ausgewahlt wird (eine vorbestimrnte 
Zeit ist noch nicht abgelaufen), so kchrt die Verarbeitung zu 
Schritt 100 zuruck. Wird hingegen JA in Schritt 107 ausge- 
wahlt (das heiBt, eine vorbestimrnte Zeit ist bereits abgelau- 
fen), so fahrt die Verarbeitung mit Schritt 108 fort, Ein Si- 
gnal wird an den Motorantrieb 18 ausgegeben, um den Mo- 
tor 10 auf der Grundlage des Nickwinkels Q x (6 U ), welcber 
in Schritt 102 zu diesem Zeitpunkr. berechnet wurde, zu 
steuern. Die Verarbeitung kehrt anschliefiend zu Schritt 100 
zuruck. 

Fig. 3 stellt ein FluJ3diagramm betreffend Schritt 107 (das 
heiBt, den IntervaUsleuerschritt) dar. 

Zuerst startet in Schritt 107-1 der Intervailzeitgeber 17 ei- 
nen Zahlvorgang. In Schritt 107-2 erfolgt eine Bestirnmung 
dahingehend, ob die Intervallzeit (zum Beispiel fiinf Sekun- 
den) abgelaufen ist oder nicht. Wenn NEIN in Schritt 107-2 
ausgewahlt wird (fiinf Sekunden sind noch nicht abgelau- 



fen), so kehrt die Verarbeitung zu Schritt 100 zuruck. Wird 
hingegen JA in Schritt 107-2 ausgewahlt (fiinf Sekunden 
sind abgelaufen), so wird der Intervailzeitgeber 17 in Schritt 
107-3 ruckgesetzt, und die Verarbeitung fahrt mit Schritt 
5 108 fort. 

Wie in Fig. 2 zu sehen, bestimmt dann, wenn NHN (fan- 
rend) in Schritt 100 ausgewahlt wird, in Schritt 110 die CPU 
16, ob der Nickwinkel wahrend einer Fahrt des Fahrzeugs 
korrigiert wird oder nicht. Wenn NEIN in Schritt 110 ausge- 
L0 wahlt wird (das heiBt, der Nickwinkel wixd wahrend einer 
Fahrt nicht korrigiert), so bestimmt in Schritt 112 die CPU 
16, ob die Fahrzeuggeschwindigkeit eine Bezugsgeschwin- 
digkeit (zum Beispiel 30 km/h) uberschreitet. Wenn JA in 
Schritt 112 ausgewahlt wird (die Fahrzeuggeschwindigkeit 
15 uberschreitet 30 km/h), so bestimmt in Fig^ 114 die CPU 16, 
ob die Beschleunigung kleiner ist als eine Bezugsbeschleu- 
nigung (zum Beispiel 0,5 m/s 2 ) oder nicht. Wenn JA (die 
Beschleunigung ist kleiner als 0,5 m/s 2 ) in Schritt 114 aus- 
gewahlt wird, so bestimmt in Schritt 116 die CPZ 16, ob die 
20 Fahrzeuggeschwindigkeit von mehr als 30 km/h und die Be- 
schleunigung von weniger als 0,5 m/s 2 fur mehr als eine 
vorbestimrnte Zeit (zum Beispiel drei Sekunden) anhalten. 
Wenn JA in Schritt 116 ausgewahlt wird (das heiBt, ein der- 
artiger Zustand halt fur mehr als drei Sekunden an), so fahrt 
25 die Verarbeitung mit Schritt 118 fort, in wclchcm cin Nick- 
winkel 9 2 des Fahrzeugs, welcher erhalten wird, wahrend 
das Fahrzeug sich in einer stabilen Fahrt befindet, berechnet 
wird. In Schritt 108 wird ein Signal an den Motorantrieb 18 
ausgegeben, um den Motor 10 auf der Grundlage des Nick- 
30 winkels B 2 * u aktivieren, welcher erhalten wird, wahrend 
sich das Fahrzeug in einem stabilen Fahrzustand befindet. 
Anschliel3end kehrt die Verarbeitung zu Schritt 100 zuruck. 

Wenn JA in Schritt 110 ausgewahlt wird (der Nickwinkel 
ist bereits wahrend einer Fahrt korrigien, wie in dem Fall, 
35 bei welchem der Stellantrieb auf der Grundlage des Nick- 
winkels 6 2 angetrieben wird, welcher erhalten wird, wah- 
rend das Fahrzeug fahrt), oder wenn, NEEN in einem der 
Schritte 112, 114 und 116 ausgewahlt wird (das heiBt, wenn 
die Fahrzeuggeschwindigkeit kleiner ist als der Bczugswcrt 
40 von 30 km/h, die Beschleunigung des Fahrzeugs grofier ist 
als der Bezugswert von 0,5 m/s 2 oder ein derartiger Zustand 
nicht fur mehr als drei Sekunden anhalt), so kehrt die Verar- 
beitung zu Schritt 100 zuruck. 

Fig. 4 ist ein Flufidiagramm eines Fiusses einer Betati- 
45 gung betreffend eine Steuereinheit, welche als Hauptab- 
schnitt einer automatische Hohenverstellvorrichtung eines 
Scheinwerfers gemaB einem zweiten Ausfuhrungsbeispiel 
der vorliegenden Erfindung dient. 

Das zweite Ausfuhrungsbeispiel weicht von dem ersten 
50 Ausfuhrungsbeispiel dahingehend ab, dafi dann, wenn die. 
Differenz zwischen den Nickwinkeln 9 t und 0 2 kleiner ist 
als der vorbestimrnte Bezugswert, der Nickwinkel 9 2 als 
Stcucrdatcn verwendet wird. Wenn die Differenz (92-6 1) 
groBer ist als der vorbestimrnte Bezugswert, so wird der 
55 Nickwinkel 9 2 zweimal oder ofter erfafit, wahrend sich das 
Fahrzeug in einem stabilen Fahrzustand befindet. Ein Mit- 
telwinkel der so erfaBten Nickwinkel 9 2 oder ein Nickwin- 
kel, welcher am haufigsten auftritt, wird ais Steuerdaten ver- 
wendet. 

60 Die Schritte 200, 202, 204, 206, 207 und 208 sind jeweils 
identisch mit den Schritten 100, 102, 104, 106, 107 und 108. 
Ferner sind die Schritte 210, 212, 214, 216 und 218 jeweils 
identisch mil den Schritten 110, 112, 114, 116 und 118. Da- 
her wird hier eine Wiederholung der Eriauterungen dieser 

65 Schritte ausgelassen. 

Eine Verarbeitung verschiebt sich von Schritt 218 zu 
Schritt 220, in welchem die CPU 16 bestimmt, ob die Be- 
rechnung von Schritt 218 des Nickwinkels 9 2 wahrend eines 
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stabilen Fahrzustands des Fahrzeugs die erste Berechnung 
darstellt Wenn J A in Schritt 220 ausgewahlt wird (das heiBt, 
wenn die Berechnung des Nickwinkels 9 2 die erste Berech- 
nung darstellt). so fahrt die Verarbeitung mil Schritt 222 
fort. Die CPU 16 bestimmt dann, ob eine Differenz zwi- 5 
schen den Nickwinkeln (6 lQ ) und 6 2 groBer als der vorbe- 
summte Bezugswert (0,1 Grad) ist oder nicht. Wenn NEIN 
ausgewahlt wird (das heiBt, die Differenz ist kieiner als der 
vorbestinimte Bezugswert von 0,1 Grad), so wird in Schritt 
208 ein Signal an den Mctorantrieb 18 auf der Grundlage 10 
des Nickwinkcls 9 2 ausgegeben, um den Motor 10 zu akti- 
vieren. Die Verarbeitung kehrt anschiieBend zu Schritt 200 
zuruck. 

Wenn JA in Schritt 222 ausgewahlt wird (das heiBt, die 
Differenz zwischen den Nickwinkeln 9i a und 9 2 ist groBer 15 
als 0,1 Grad), so fahrt die Verarbeitung dann mit Schritt 224 
fort. Der Nickwinkel 9 2 (8 2l ), weicher erhaiten wird, wan- 
rend sich das Fahrzeug in einem stabilen Fahrzustand befin- 
det, wird in einem Speicherabschnitt (RAM) gespeichert, 
und die Verarbeitung kehrt anschiieBend zu Schritt 300 zu- 20 
nick. Wenn NEIN in Schritt 220 ausgewahlt wird (das heiBt, 
die Berechnung des Nickwinkels 0 2 in Schritt 218 stellt 
nicht die erste Berechnung dar), so fahrt die Verarbeitung 
mit Schritt 226 fort Die CPU 16 bestimmt, ob die Berech- 
nung des Nickwinkcls 9 2 in Schritt 218 die zweite Bcrcch- 25 
nung darstellt oder nicht. Wenn JA in Schritt 226 ausgewahlt 
wird (das heiBt, die Berechnung des Nickwinkels 9 2 stellt 
die zweite Berechnung dar), so fahrt die Verarbeitung mit 
Schritt 228 fort. Der zweite Nickwinkel 9 22 wird in dem 
Speicherabschnitt (RAM) gespeichert, und die Verarbeitung 30 
kehrt zu Schritt 200 zuriick. 

Wird hingegen NEIN in Schritt 226 ausgewahlt (die Be- 
rechnung des Nickwinkels 9 2 stellt oicht die zweite Berech- 
nung dar), so kehrt die Verarbeitung zu Schritt 230 zuriick. 
Die CPU 16 bestimmt, ob die Berechnung des Nickwinkels 35 
9 2 in Schritt 318 die dritte Berechnung darstellt. Wird JA in 
Schritt 230 ausgewahlt (das heiBt, die Berechnung des Nick- 
winkels 92 stellt die dritte Berechnung dar), so fahrt die Ver- 
arbeitung mit Schritt 232 fort. Ein drittcr Nickwinkel 923, 
weicher erhaiten wird, wahrend sich das Fahrzeug in einem 40 
stabilen Fahrzustand befindet, wird in dem Spreicherab- 
schnitt (RAM) gespeichert, und die Verarbeitung kehrt zu 
Schritt 200 zuriick. Wenn NEIN in Schritt 230 ausgewahlt 
wird (die Berechnung des Nickwinkels 6 2 stellt nicht die 
dritte Berechnung sondern die vierte Berechnung dar), so 45 
fahrt die Verarbeitung mit Schritt 234 fort. Ein Mittelwert 
der Nickwinkel 9 2 i, 9 22 und 823 in dem ersten bis dritten Zu- 
stand, in welchen das Fahrzeug stabil fahrt, oder ein Nick- 
winkel weicher am haufigsten auftritt, wird als optimaler 
Nickwinkel ausgewahlt. Anschlieflend fahrt die Verarbei- 50 
tung mit Schritt 204 fort. 

In Schritt 208 wird ein Signal an den Motorantrieb 18 auf 
der Grundlage des optimalcn NickwinkcLs ausgegeben, um 
den Motor 10 zu aktivieren, und die Verarbeitung kehrt zu 
Schritt 200 zuriick. 55 

Wenn JA in Schritt 310 ausgewahlt wird (der Nickwinkel 
wird bei fahrendem Fahrzeug korrigiert), oder wenn NEIN 
in irgendeinem der Schritte 212, 214 und 216 ausgewahlt 
wird (wenn die Fahrzeuggeschwindigkeit niedriger ist als 
der Bezugswert, die Beschleunigung groBer ist als der Be- 60 
zugswert oder eine vorbestimmte Zeitspanne noch nicht ab- 
gelaufen ist), so kehrt die Verarbeitung 2U Schritt 200 zu- 
riick. 

Fig. 5 ist ein Rufldiagramm, welches einen Flul3 einer Be- 
tatigung betreffend eine Steuereinheit darstellt, welche als 65 
Hauptabschnitt einer automatischen Hobenverstellvorrich- 
tung eines Scheinwerfers gemafi eines dritten Ausfuhrungs- 
beispiels der vorliegenden Erfindung dient. 
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Bei dem ersten Ausfiihrungsbeispiel wird die Betatigung 
des Motors 10 lediglich gesteuert, wahrend das Fahrzeug 
steht oder wahrend das Fahrzeug stabil fahrt. Jedoch wird 
bei dem dritten Ausfiihrungsbeispiel die Betatigung des Mo- 
tors 10 lediglich gesteuert, wenn sichderScheinwerfer-EIN/ 
AUS-Schaiter 11 in einer EIN-Posidon befindet, wahrend 
das Fahrzeug steht oder wahrend das Fahrzeug fahrt. 

Bei dem dritten Ausfuhrungsbeispiel berechnet die als 
Steuereinheit dienende CPU 16 einen Nickwinkel des Fahr- 
zeugs zu alien Zeirpunkten, unabhangig davon, ob der 
Schcinwcrfcr lcuchtct oder ob das Fahrzeug fahrt. Der so 
berechnete Nickwinkel wird in dem Speicherabschnitt, das 
heiBt einem RAM, gespeichert. 

Wenn der Scheinwerfer ausgeschaitet ist, wahrend der 
Motor 10 angetrieben wird oder wahrend das Fahrzeug 
fahrt, wird die Steuerung einer Betatigung des Motors 10 
durch die CPU 16 unterbrochen. Jedcch ist eine Unterbre- 
chung einer Steuerung der Ausrichtung der Lichtachse im 
Hinblick auf die Sicherheit nicht erwunscht. Um ein Auftre- 
ten einer derartigen Situation zu verhindem, wird selbst 
dann, wenn die Steuerung einer Betatigung des Motors 10 
unterbrochen ist, der Motor 10 (das heiBt die Lichtachse) an- 
getrieben. bis er eine Zielposition erreicht, welche zuYor in 
dem Speicherabschnitt, das heiBt einem RAM, gespeichert 
wurdc. 

Der FluB einer Steuerung durch die CPU 16, welche als 
Steuereinheit dient, wird nachfolgend unter Bezugnahme 
auf Fig. 5 beschrieben. 

In Schritt 300 wird auf der Grundlage eines Signals, wel- 
ches von dem Fahrzeughohensensor 14 ausgegeben wird, 
der Nickwinkel der CPU 16 berechnet. In Schritt 302 erfoigt 
eine Bestimmung dahingehend, ob der Scheinwerfer leucb- 
tet oder nicht. Wenn NEIN in Schritt 302 ausgewahlt wird 
(der Scheinwerfer leuchtet nicht), so fahrt die Verarbeitung 
mit Schritt 304 fort. Auf der Grundlage eines Signals, wel- 
ches von dem Fahrzeuggeschwindigkeits-Sensor 24 ausge- 
geben wird, erfoigt eine Bestimmung dahingehend, ob das 
Fahrzeug fahrt oder steht. Wenn JA in Schritt 304 ausge- 
wahlt wird (das Fahrzeug steht), so fahrt die Verarbeitung 
mit Schritt 306 fort Der in Schritt 300 erfaBte Nickwinkel 
wird in dem RAM, weicher als Speicherabschnitt dient, als 
Nickwinkel gespeichert, weicher erhaiten wird, wahrend das 
Fahrzeug steht. Die Verarbeitung kehrt anschlieSend zu 
Schritt 300 zuruck. Wenn NEIN in Schritt 306 ausgewahlt 
wird (das Fahrzeug fahrt), so kehrt die Verarbeitung zu 
Schritt 300 zuruck, ohne daB irgendeine Betatigung erfoigt. 

Hingegen fahrt die Verarbeitung, wenn JA in Schritt 302 
ausgewahlt wird (der Scheinwerfer leuchtet), mit Schritt 
308 fort. Bei dieser Routine erfoigt eine Bestimmung dahin- 
gehend, ob der Scheinwerfer-EIN/AUS-Schalter 11 sich im 
Ein-Zustand befindet oder nicht. Wenn JA ausgewahlt wird 
(der Scheinwerfer- EINVAUS-Schaiter befindet sich im Ein- 
Zustand), so erfoigt in Schritt 310 cine Bestimmung dahin- 
gehend, ob das Fahrzeug fahrt oder steht. Wenn JA in Schritt 
310 ausgewahlt wird (das Fahrzeug steht), so fahrt die Ver- 
arbeitung mit Schritt 312 fort. Der in Schritt 300 erfaBte 
Nickwinkel wird in einem RAM, weicher als Speicherab- 
schnitt dient, als Nickwinkel wahrend des stehenden Fahr- 
zeugs gespeichert. In Schritt 31 4 wird ein Signal an den Mo- 
torantrieb 18 ausgegeben, um den Motor 10 zu aktivieren, 
und die Verarbeitung kehrt zu Schritt 300 zuriick. Der Motor 
10 wird um einen Winkel entsprechend dem in dem RAM in 
Schritt 312 gespeicherten Nickwinkel angetrieben, wodurch 
eine Hohenverstellbetatigung ausgefuhrt wird. 

Wenn NEIN in Schritt 310 ausgewahlt wird (das Fahr- 
zeug fahrt), so fahrt die Verarbeitung mit Schritt 316 fort, in 
welchem der. haufigste Nickwinkel, weicher erhaiten wird, 
wahrend das Fahrzeug steht, aus dem RAM gelesen wird. In 
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Schritt 314 wird ein Signal an den Motorantrieb 18 ausgege- 
ben, um den Motor 10 auf der Grundlage des so gelesenen 
Nickwinkels anzutreiben. Die Verarbeitung kehrt zu Schritt 
300 zuruck. Der Motor 10 wird um einen Winkel entspre- 
chend dem haufigsten, in dem RAM gespeicherten Nick- 
winkel angetrieben, wodurch eine Hohenverstellbetatigung 
ausgefuhrt wird. 

Wenn hingegen NEIN in Schritt 308 ausgewahlt wird (der 
Scheinwerfer-EIN/AUS-Schalter 11 befindet sich nicht in 
einer BIN- Position in der Routine), so fahrt die Verarbeitung 
mit Schritt 318 fort, in wclchcm cine Bcstirnmung dahinge- 
hend erfolgt, ob das Fahrzeug stent oder fahrt. Wenn JA in 
Schritt 318 ausgewahlt wird (das Fahrzeug stent), so startet 
in Schritt 320 der Intervallzeitgeber 17 einen Ziihlvorgang. 
In Schritt 322 erfolgt eine Bestimmung dahingehend, ob die 
Intervallzeit (zum Beispiel funf Sekunden) abgelaufen ist 
oder nicht. Wenn JA in Schritt 322 ausgewahlt wird (runf 
Sekunden sind abgelaufen), so wird in Schritt 324 der Inter- 
vallzeitgeber 17 riickgesetzt. Die Verarbeitung fahrt mit 
Schritt 326 fort, in welchem der Nickwinkel (der Nickwin- 
kel, welcher erhalten wird, wahrend das Fahrzeug stent), er- 
fafit in Schritt 300, in dem RAM gespeichert wird. In Schritt 
314 wird ein Signal an den Motorantrieb 18 ausgegeben, um 
den Motor 10 zu aktivieren, und die Verarbeitung kehrt zu 
Schritt 300 zuruck. 

Als Ergebnis wird der Motor 10 lediglich um einen Win- 
kel entsprechend dem in dem RAM gespeicherten Nickwin- 
kel aktiviert, wodurch eine Hohenverstellbetatigung ausge- 
fuhrt wird. 

Wenn NKIN in Schritt 318 ausgewahlt wird (das Fahr- 
zeug fahrt), oder wenn NEIN in Schritt 322 ausgewahlt wird 
(funf Sekunden sind noch nicht abgelaufen), so kehrt die 
Verarbeitung zu Schritt 300 zuruck. 

Die Fig. 6 und 7 stellen eine autornatische Hohenverstell- 
vorrichtung eines Scheinwerfers gemafi einem vierten Aus- 
fuhrungsbeispiel der vorliegenden Erfindung dar. Fig, 6 ist 
eine Darstellung, welche die Gesamtanordnung der Vorrich- 
tung zeigt, und Fig. 7 ist ein RuBdiagramm, welches den 
HuB cincr Betatigung betrcfrend cincr Stcucrcinhcit zcigt, 
welche als Hauptabschnitt der Vorrichtung dient. 

Bei dem vierten Ausfuhrungsbeispiei wird die Betatigung 
des Motors 10 lediglich gesteuert, wenn das Fahrzeug steht. 
Wie in Fig. 6 dargestellt, ist die als S teuereinheit dienende 
CPU 16 mit einem Zeitgeber 19 zum Erfassen einer Zeit, 
wahrend welcher das Fahrzeug gestoppt wird, verbundem 
Wenn kein Signal in die CPU 16 ausgehend von dem Fahr- 
zeuggeschwindigkeits-Sensor 12 fur eine gegebene Zeit- 
spanne eingegeben wird, so rniBt der Zeitgeber 19 die Zeit- 
spanne und stoppt die Steuerung einer Betatigung des Mo- 
tors 10. Wenn ein Signal in die CPU 16 ausgehend von dem 
Fahrzeuggeschwindigkeits-Sensor 12 eingegeben wird, 
wahrend die Steuerung einer Betatigung des Motors 10 aus- 
gesctzt ist, so wird die Steuerung cincr Betatigung des Mo- 
tors 10 unverziiglich wiederaufgenommen. 

Ein Signal wird nicht in die CPU 16 ausgehend von der 
Fahrzeuggeschwindigkeits-Erfassungseinrichtung fur eine 
vorbesdmmte Zeitspanne eingegeben, da der Fahrzeugge- 
schwindigkeits-Sensor 12 nicht richtig arbeitet, oder das 
Fahrzeug tatsachlich fur eine langere ZeiLspanne gestoppt 
ist. In beiden Fallen wird die Steuerung einer Betadgung des 
Motors 10, welcher als Stellantrieb dient, nicht bendtigt. Da- 
her stoppt die CPU 16 die Betadgung des Motors 10, wo- 
durch eine nulziose Akdvierung des Motors 10 veniueden 
wird. 

Wenn das Fahrzeug in einen Fahrzustand versetzt wird, 
nachdem es in einem Stoppzustand iiber eine langere Zeit- 
spanne verweilte, so sind eine sofortige Freigabe des Motors 
10 aus einem Aussetzungszustand und eine Wiederauf- 
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nahme einer Betadgung des Motors 10 erforderlich. Jedoch 
kann eine Hohenverstellbetatigung lediglich ausgefuhrt 
werden, wahrend das Fahrzeug gestoppt isL Selbst wenn die 
Betatigung des Motors 10 wiederaufgenommen wird, ist 
5 eine Hohenverstellbetatigung im wesentlichen schwer aus- 
zufuhren. Zu Beginn einer Wiederaufnahme des Motors 10 
kann die Betatigung des Motors 10 auf der Grundlage des in 
dem Speicherabschnitt unmittelbar vor einer Wiederauf- 
nahme einer Betatigung des Motors 10 bzw. unmittelbar vor 
10 einer Erfassung eines Fahrzustands des Fahrzeugs gespei- 
cherten Nickwinkcls gestcuert werden. Glcichzcitig mit ei- 
ner Wiederaufnahme einer Betatigung des Motors 10 kann 
eine geeignete Hohenverstellbetatigung ohne Verzdgerung 
ausgefuhrt werden. 
15 In Schritt 400 berechnet die CPU 16 auf der Grundlage ei- 
nes von dem Fahrzeughohensensor 14 ausgegebenen Si- 
gnals einen Nickwinkel des Fahrzeugs. In Schritt 402 erfolet 
eine Bestimmung dahingehend, ob der Scheinwerfer leuch- 
tet oder nicht. Wenn NEIN ausgewahlt wird (es wird be- 
20 summt, daJ3 der Scheinwerfer erloschen ist), so kehrt die 
Verarbeitung zu Schritt 400 zuruck. Wenn JA ausgewahlt 
wird (es wird bestimmt, dafl der Scheinwerfer leuchtet), so 
fahrt die Verarbeitung mit Schritt 404 fort, in welchem eine 
Bestimmung dahingehend erfolgt, ob das Fahrzeug steht 
25 oder fahrt. 

Wenn in Schritt 404 JA ausgewahlt wird (es wird be- 
stirnmt, da£ das Fahrzeug steht), so fahrt die Verarbeitung 
mit Schritt 406 fort. Der Nickwinkel (der Nickwinkel, wel- 
cher erhalten wird ? wahrend das Fahrzeug stent), erfaflt in 
30 Schritt 400, wird in dem RAM gespeichert. Mittels der In- 
tervallsteuerschritte, welche die Schritte 420, 422 und 424 
umfassen, fahrt die Verarbeitung mit Schritt 426 fort In 
Schritt 420 startet der Intervallzeitgeber 17 einen Zahlvor- 
gang, und in Schritt 422 erfolgt eine Bestimmung dahinge- 
35 hend, ob die Intervallzeit (zum Beispiel funf Sekunden) ab- 
gelaufen ist oder nicht. Wenn KEIN ausgewahlt wird (fiinf 
Sekunden sind noch nicht abgelaufen), so kehrt die Verar- 
beitung zu Schritt 400 zuruck. Wenn hingegen in Schritt 422 
JA ausgewahlt wird (funf Sekunden sind abgelaufen), so 
^0 wird der Intervallzeitgeber 7 in Schritt 424 riickgesetzt, und 
die Verarbeitung fahrt mit Schritt 426 fort. 

In Schritt 426 startet der Zeitgeber 19 ein Zahlen einer 
Zeit, wahrend welcher das Fahrzeug steht (im weiteren be- 
zeichnet als "Stoppzeit"). In Schritt 428 erfolgt eine Bestim- 
45 mung dahingehend, ob die Stoppzeit eine vorbestimmte Zeit 
durchlaufen hat oder nicht (zum Beispiel eine Minute). 
Wenn NEIN ausgewahlt wird (eine Minute ist nicht abgelau- ' 
fen), so fahrt die Verarbeitung mit Schritt 430 fort, in wel- 
chem der in dem RAM in Schritt 406 gespeicherte Nickwin- 
50 kei gelesen wird. Die Verarbeitung fahrt anschlieSend mit 
Schritt 440 fort, und auf der Grundlage des so gelesenen 
Nickwinkels (des Nickwinkels, welcher erhalten wird, wah- 
rend das Fahrzeug steht), wird cin Signal an den Motoran- 
trieb 18 ausgegeben, um den Motor 10 zu steuem. Anschlie- 
55 Bend kehrt die Verarbeitung zu Schritt 300 zuruck. Wenn JA 
in Schritt 428 ausgewahlt wird (eine Minute ist abgelaufen), 
so kehrt die Verarbeitung zu Schritt 300 zuriick, ohne dalS 
die Betatigung des Motors 10 gesteuert wird. 

Wenn NHTN in Schritt 404 ausgewahlt wird (das Fahr- 
60 zeug fahrt), so fahrt die Verarbeitung mit Schritt 442 fort, in 
welchem der Zeitgeber 19 riickgesetzt wird. Femer fahrt die 
Verarbeitung mit Schritt 444 fort, in welchem eine Bestim- 
mung dahingehend erfolgt, ob sich das Fahrzeug ausgehend 
von einem stationaren Zustand in einen Fahrzustand versetzt 
65 oder nicht, wobei dies mittels der Routine erfolgt. Wenn JA 
ausgewahlt wird (das Fahrzeug versetzt sich ausgehend von 
einern stationaren Zustand in einen Fahrzustand), so wird in 
Schritt 446 der jiingste in dem RAM gespeicherte Nickwin- 
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kel (erhalten, wahrend das Fahrzeug steht) gelesen. In 
Schritt 404 wird ein Signal an den Motorantrieb 18 ausgege- 
ben, um den Motor 10 zu akdvieren, und die Verarbeitung 
kehrt zu Schritt 400 zuriick. Der Motor 10 wird lediglich um 
den Winkel entsprechend dem jiingsten Nickwinkel (erhal- 5 
ten, wahrend das Fahrzeug steht) angetrieben, wodurch eine 
Hohenversteilung ausgefUhrt wird. 

Wenn NEIN in Schritt 444 ausgewahlt wird (wenn das 
Fahrzeug nicht ausgehend von einem stadonaren Zustand in 
einen Fahrzustand versetzt wird, cder wenn das Fahrzeug 10 
die Fahrt fortsctzt), so kchrt die Vcrarbcitung zu Schritt 400 
zuriick, ohne daJ3 der Motor 10 akdviert wird. 

Bei dem ersten bis vierten Ausfuhrungsbeispiel wird die 
Intervallzeit zwischen Betadgungen des Stellantriebs ais 
fiinf Sekunden beschrieben. Ferner erfordert bei dem ersten 15 
und zweiten Austuhrungsbeispiel eine Berechnung des 
Nickwinkeis des Fahrzeugs, wahrend sich das Fahrzeug in 
einem stabilen Fahrzustand befindet, dai3 das Fahrzeug seine 
Fahrt bei einer Geschwindigkeit von 30 km/h oder mehr und 
einer Beschleunigung von 0,5 m/s 2 oder weniger filr mehr 20 
als drei Sekunden fonsetzt. Bei dem vierten Ausfuhrungs- 
beispiel wird die Steuerung einer Betadgung des Stellan- 
triebs unter Verwendung des Stoppzeiterfassungs-Zeitge- 
bers unter der Voraussetzung, daB die Stoppzeit eine Minute 
durchlauft, untcrbrochen. Jcdoch dicnen die Elcmcntc der 25 
Fesdegung der Bedingungen der Veranschaulichung, und 
die vorliegende Erfindung ist nicht auf diese Anfordemngen 
beschrankt. 

Die vorhergebenden Ausfuhrungsbeispiele beziehen sich 
auf eine Vorrichtung zur automatischen Hohenverstellbetad- 30 
gung eines reflektorbeweglichen Scheinwerfers mit dem 
Lampenkorper 2, weicher an der Fahrzeugkarosserie ange- 
bracht ist, und einem Refraktor 5, weicher an dem Lampen- 
korper 2 derart angebracht ist, daB er drehbar ist. Das glei- 
che gilt fiir die automadsche Hohenversteilung eines einhei- 35 
tenbeweglichen Scheinwerfers mit einem Lampengehause, 
welches an einer Fahrzeugkarosserie angebracht ist, und ei- 
ner Lampenkorper-Reflektoreinheit, welche an dem Lam- 
pengehause derart angebracht ist, daB sic drehbar ist 

Wie aus der vorhergehenden Beschreibung hervorgeht, 40 
wird bei der automadschen HohenversteHvorrichtung eines 
Scheinwerfers gemaB dem ersten Aspekt der vorliegenden 
Erfindung die automadsche Hohenverstellbetadgung gestar- 
tet, wenn das Fahrzeug steht und wenn das Fahrzeug sich in 
einem stabilen Fahrzustand befindet. Der Stellantrieb fuhrt 45 
automadsche Hbhenverstellbetadgungen lediglich in gege- 
benen Zeidntervallen aus. Dementsprechend ist die Haufig- 
keit, mit welche der Stellantrieb betadgt wird, gering, was 
zu einer verringerten Leistungsaufnahme fuhrt. Femer er- 
fahren die B auteile einer Antriebs vorrichtung einen geringe- 50 
ren Verschleifi. Foigiich ist eine kostengiinsdge automad- 
sche Hohenverstcllvorrichtung eines Scheinwerfers ge- 
schaffen, welche ricbdg arbcitct. 

^ GemaB dem zweiten Aspekt der vorliegenden Erfindung 
dient der Einschaltvorgang des Scheinwerfers ais Hohenver- 55 
stellsc halter, wodurch dem Fahrer ein bohes MaB an Be- 
quemlichkeit geboten wird. 

GemaB dem dritten Aspekt der vorliegenden Erfindung 
wird der Stellantrieb mit. niedrigen Frequenzen aktiviert, so 
daB eine automadsche Hohenverstellvorrichtung vorgese- 60 
hen ist, welche uber eine lange Zeitspanne richdg arbeitet. 

GemaB dem vierten Aspekt der vorliegenden Erfindung 
wird selbst dann, wenn der StellanLrieb wahrend dessen Ak- 
dvierung in einen ungesteuerten Zustand gelangt, der Stell- 
antrieb zu einer gewunschten vorbesdmmten Posidon ange- 65 
trieben, wodurch die Lichtachse des Scheinwerfers in einer 
geeigneten Posidon beziiglich Sicherheitsrisiken, welche 
beseitigt werden, gehalten wird. 
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GemaB dem funften Aspekt der vorliegenden Erfindung 
kann die Ausrichtung (Nickwinkel) des Fahrzeugs richdg 
erfaBt werden, so daB der Scheinwerfer einer automadsche 
Hohenverstellbetadgung unterzogen wird, so daB die Licht- 
achse in einer geeigneten Posidon beziiglich der Ausrich- 
tung des Fahrzeugs gehalten wird. 

GernaG dem sechsten Aspekt der vorliegenden Erfindung 
wird der Scheinwerfer einer automadschen Hohenverstell- 
betadgung unmittelbar nach Einschalten des Scheinwerfers 
unterzogen, wodurch ein sicheres Fahren gewahrieistet ist. 

GemaB dem sicbtcn Aspekt der vorliegenden Erfindung 
kann die nutzlose Akrivierung des Stellantriebs wahrend 
Stopps verhindert werden. wodurch die Lebensdauer des 
Stellantriebs veriangert wird. 

GemaB dem achten Aspekt der vorliegenden Erfindung 
wird, wenn das Fahrzeug zu fahren beginnL nachdem sich es 
fur eine Langere Zeitspanne in einem stadonaren Zustand be- 
fand, die Steuerung einer Betadgung des Stellantriebs un- 
verzugiich wiederaufgenommen. Ferner wird der Schein- 
werfer unverzOgiich einer automadschen Hohenversteilung 
unterzogen, wodurch Sicherheitsrisiken beseidgt werden. 

GemaB dem neunten Aspekt der vorliegenden Erfindung 
wird der Nickwinkel, weicher erhalten wird, wahrend das 
Fahrzeug stent, wahrend einer Fahrt derart korrigiert, daB er 
gleich dem Nickwinkel wird, wclchcr erhalten wird, wah- 
rend sich das Fahrzeug in einem sicheren Fahrzustand befin- 
det (das heifit, auf der Grundlage des Nickwinkeis, weicher 
erhalten wird, wahrend sich das Fahrzeug in einem stabilen 
Fahrzustand befindet, wird die Betadgung des Stellantriebs 
gesteuert). Daher wird der Scheinwerfer einer richrigen au- 
tomadschen Hohenversteilung unterzogen. 

Der Stellantrieb fuhrt automadsche Hohenverstellbetad- 
gungen nur aus, wahrend das Fahrzeug stabil fahrt. Dement- 
sprechend ist die Haufigkeit, mit weicher der Stedantrieb 
betadgt wird, gering, was zu einer verringerten Leistungs- 
aufnahme fuhrt. Ferner erfahren die Bauteile einer Antriebs- 
vorrichtung einen geringeren VerschleiB. Foigiich ist eine 
kostengiinsdge automadsche Hohenverstellvorrichtung ei- 
nes Scheinwerfers geschaffen, welche richdg arbcitct. 

Fachleuten auf diesem Gebiet wird klar sein, daB ver- 
schiedenen Modifikadonen und Anderungen gemaB der vor- 
liegenden Erfindung vorgenornmen werden konnen, ohne 
von dem Wesen bzw. Umfang der Erfindung abzuweichen. 
Daher ist beabsichdgt, daB die vorliegende Erfindung die 
Modifikadonen und Anderungen der Erfindung abdecken, 
vorausgesetzt, daB sie innerhalb des Umfangs der beiliegen- 
den Anspriiche und der Aquivalente davon vorgenornmen 
werden. 

Patentanspriiche 

1. Automadsche Hdhenverstellvorrichtung fur einen 
Autoschcinwcrfcr, umfassend: 

emen Stellantrieb zum Drehen einer Lichtachse eines 
Scheinwerfers zum Schwenken einer Lichtachse eines 
Scheinwerfers in Aufwarts- und Abwartsbeziehung zu 
einer Fahrzeugkarosserie; 

eine Steuereinheit zum Steuem der Betadgung des 
Stellantriebs; 

eine Fahrzeuggeschwindigkeits-Erfassungseinrichtung 
zum Erfassen einer Geschwindigkeit des Fahrzeugs; 
und 

eine Nickwinkel-Erfassungseinrichtung zum Erfassen 
eines Nickwinkeis des Fahrzeugs, 
wobei die Steuereinheit die Betadgung des Stellan- 
triebs in Ubereinstimmung mit einem erfaBten Nick- 
winkel derart steuert, daB die Lichtachse des Schein- 
werfers einen konstanten vorbestimmten Winkel zu ei- 
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nerStraflenoberflache beibehalt, und 
wobei, wahrend das Fahrzeug stebt, die Steuereinheit 
eine Betatigung des Steilantriebs zu einem Zeitpunkt 
eines anfangiichen Einschaltens des Scheinwerfers und 
in gegebenen Zeitintervallen steuert. 

2. Automatische HohenversteUvorrichtung nach An- 
sprucb 1, wobei die Betatigung des Steilantriebs 
gieichzeitig mil dem anfangiichen Einschaltea des 
Scheinwerfers eingeleitet wird. 

3. Automadsche Ilohenversteilvorrichtung nach An- 
spruch 1, wobei das Inter/all zwischen Bctatigungcn 
des Steilantriebs derart festgelegt ist, da(3 es langer ist 
als eine maximale Zeit, welche von dem Steilantrieb 
benotigt wird, urn eine einzige Hohenverstellbetati- 
gung auszufuhren. 

4. Automadsche Hohenverstellvorrichtung nach An- 
spruch 1, wobei dann, wenn der Steilantrieb in einen 
ungesteuerten Zustand gebracht wird, nachdem die Be- 
tatigung des Steilantriebs eingeleitet wurde, der Steil- 
antrieb fortfahn, eine Betatigung urn eine Grofie einer 
Betatigung, angewiesen durch die Steuereinheit, un- 
mittelbar bevor der Steilantrieb in den ungesteuerten 
Zustand verse tzt wurde, auszufuhren. 

5. Automadsche Hohenverstellvorrichtung eines Au- 
toschcinwcrfcrs nach Anspruch 1, wobei der durch die 25 
Nickwinkel-Erfassungseinrichtung erfaSte Nickwinkei 
durch die Steuereinheit als Gr6J3e einer Steuerbetiiti- 
gung verarbeitet wird, welche erforderiich ist, urn den 
Steilantrieb zu akuvieren, und wobei der Nickwinkei 
zwischen den Intervallperioden einer Betatigung des 
Steilantriebs von der Steuereinheit empfangen werden 
kann, unabhangig von einem Status der Scheinwerfer- 
beleuchtung. 

6. Automadsche Hohenverstellvorrichtung eines Au- 
toscheinwerfers nach Anspruch 1, wobei die Steuerein- 
heit einen Speicherabschnitt zum Speichern eines 
durch die Nickwinkei- Erf assungseinrichtung erfaBten 
Nickwinkels umfaBt und die Steuereinheit die Betati- 
gung des Steilantriebs auf der Grundlagc des in dem 
Speicherabschnitt unmittelbar vor einem Einschalten 40 
des Scheinwerfers gespeicherten Nickwinkels steuert. 

7. Automadsche Hohenverstellvorrichtung eines Au- 
toscheinwerfers nach Anspruch 1, wobei dann, wenn 
ein Signal uber eine vorbestimmte Zeitspanne, wah- 
rend das Fahrzeug stent, nicht in die Steuereinheit aus- 
gehend von der Fahrzeuggeschwindigkeits-Erfas- 
sungseinrichtung eingegeben wird, die Steuereinheit 
eine Betatigung des Steilantriebs aussetzt. 

8. Automadsche Hohenverstellvorrichtung eines Au- 
toscheinwerfers nach Anspruch 7, wobei dann, wenn 
ein Signal in die Steuereinheit ausgehend von der Fahr- 
zeuggeschwindigkeits-Erfassungseinrichtung eingege- 
ben wird, wahrend die Stcucrung einer Betatigung des 
Steilantriebs ausgesetzt ist, die Steuereinheit den Steil- 
antrieb aus einem Aussetzungszustand freigibt und die 55 
Betatigung des Steilantriebs auf der Grundlage des in 
dem Speicherabschnitt der Steuereinheit entweder un- 
mittelbar vor einer Wiederaumahme einer Betatigung 
des Stellanrriebs oder unmittelbar vor einer Rrfassung 
eines Fahrzustands gespeicherten Nickwinkels steuert. 

9. Automadsche Hohenverstellvorrichtung eines Au- 
toscheinwerfers nach Anspruch 7, wobei die Steuerein- 
heit die Beliitigung des Steilantriebs wahrend eines sta- 
bilen Fahrzustands des Fahrzeugs auf der Grundlage 
des Nickwinkels steuert, welcher erhalten wird, wah- 
rend sich das Fahrzeug sich in einem stabilen Fahrzu- 
stand befindet. 

10. Verfahren zur automatischen Hohenverstelibetati- 
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gung eines Autoscheinwerfers mit einer automatischen ' 
HohenversteEvorrichtung, welche einen SteUantrieb 
zum Schwenken einer Lichtachse eines Scheinwerfers 
in Aufwarts- und Abwartsbeziehung zu einer Fahr- 
zeugkarosserie, eine S teuereinheit zum Steuem der Be- 
tatigung des Steilantriebs, eine Fahrzeuggeschwindig- 
keits-Erfassungseinrichtung zum Erfassen einer Ge- 
schwindigkeit des Fahrzeugs und eine Niekwinkel-Er- 
fassungseinrichtung zum Erfassen eines Nickwinkels 
des Fahrzeugs umfaBt, wobei das Verfahren folgende 
Schrittc umfaBt: 

Steuem der Betatigung des Steilantriebs in Uberein- 
stimmung mit einem erfaBten Nickwinkei, so daB die 
Lichtachse des Scheinwerfers einen konstanten- vorbe- 
stimmten Winkel zu einer StraBenoberrlache beibehalt, 
und 

Steuem, wahrend das Fahrzeug stent, einer Betatigung 
des Steilantriebs bei einem anfangiichen Einschalten 
des Scheinwerfers und in gegebenen Zeitintervallen. 
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□ SKEWED/SLANTED IMAGES 

□ COLOR OR BLACK AND WHITE PHOTOGRAPHS 

□ GRAY SCALE DOCUMENTS 
SI LINES OR MARKS ON ORIGINAL DOCUMENT 

□ REFERENCE(S) OR EXHIBIT(S) SUBMITTED ARE POOR QUALITY 



□ OTHER: 



IMAGES ARE BEST AVAILABLE COPY 
As rescanning these documents will not correct the image 
problems checked, please do not report these problems to 
the IFW Image Problem Mailbox. 



